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Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrichtung eines Fahrzeugscheinwerfers 

Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrichtung 
eines Fahr2eugscheinwerfers in Abhangigkeit der Nel- 
gung eines Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung mit: 

einer Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung zur Erzeugung 2 ^ 

eines Ausgangsstgnals entsprechend der Neigung des 
Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung, 
einer Steuervorrichtung zur Ermlttlung eines Steuersi- 
gnals zur Korrektur der Beleuchtungsrichtung entspre- 
chend dem Ausgangssignal der Fahrzeuglageerfassung- 
vorrichtung und des Fahrzustandes des Fahrzeugs, und 
einer Einstellvorrichturig zur Einstellung des Scheinwer- 
fers entsprechend. dem Steuersignai, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die iSteuervorrichtung (4) eine Fahrbahn- 
gradientenermittlungseinrichtung zur Ermittiung des 
Fahrbahngradienten aus dem Ausgangssignal (V) der 
Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung (2) aufweist, wobei 
die Steuervorrichtung (4) zur Obermlttlung des Steuersi- 
gnals an die Einstellvorrichtung (5) vorgesehen ist, wenn 
die Anderung des Fahrbahngradienten fur eine vorgege- 
bene Zeit oder Fahrtstrecka grower als ein vorgegebener 
Referenzwert ist. 
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Beschreibung 

Die vorJiegende Erfindung bezieht sich auf eine Einrich- 
tung zur Einstellung der Beleuchtungsrichtung eines Fahr- 
zeugscheinwerfers gemafi dem Oberbegriff des Patentan- s 
spruchesl. 

Es sind herkommliche Vomchtungen bekannt (eine soge- 
nannte automatische Ausgleichsvorrichtung), die in der 
Lage sind, bei einer Veranderung der Neigung des Fahr- 
zeugs die Beleuchtungsrichtung der Fahrzeugscheinwerfer 10 
so cinzustcllcn, da£ die Beleuchtungsrichtung der Fahrzeug- 
scheinwerfer in einer voigegebenen Richtung yerharrt. Die 
herkdimnliche Vorricbtung dieser Art koirigiert manuell 
entsprechend den Insassen (also entsprechend ihrer Anzahl 
Oder ihrer Anordnung) und entsprechend dem B eladungszu- 15 
stand des Fahrzeugs, den Beleuchtungswinkel der Schein- 
werfer beziiglich des urspriinglich eingesteilten Werts fur 
die Fahrzeugscheinwerfer, so daB der Beleuchtungszustand 
der Fahrzeugscheinwerfer inuner in einem gewUnschten Zu- 
stand gehalten wild, wodurch die Beleuchtungsrichtung der 26 
Fahrzeugscheinwerfer entsprechend einer gewtlnschlen 
Lichtverteilung gesteuert wird, 

Wcnn zum Beispiel eirie Last auf den hinteren Bereich 
des Fahrzeugs wirkt, stcllt die Vorricbtung den augenblick- 
lichen longitudinalcn Ncigungswinkcl des Fahrzcugkorpcrs 25 
fest und neigt die Fahrzeugscheinwerfer nach unten, da ihre 
Beleuchtungsrichtung bezQglich der Bezugsrichtung nach 
oben geSndert wilrde, wenn die Ausrichtung der Fahrzeug- 
scheinwerfer verbleiben wiirije wie sie ast, wodurch die Be- 
leuchtungsrichtung der Fahrzeugscheinwerfer angepaBt 30 
wird, so daB die Fahrzeugscheinwerfer-Beleuchtungsrich- 
tung immer in der Bezugsrichtung gehalten werden kann. 

Jedoch gibt es bei der oben erwahnten manuellen Ein- 
stellvorrichtung keine Garantie daftir, dafi die Beleuchtungs- 
richtung des Scheinwerfers immer im optimal^ Zustand 35 
bezogen auf die Position des Fahrzeugs gehalten werden 
kann. Daher ist im Stand der Technik eine Voirichtung be- 
kannt, die cine Vorricbtung zum Dctektieren der Position 
des Fahrzeugs durch Fcststcllcn der Neigung und der Hohc 
des Fahrzeugkoipers umfafit und den Betrag der Anderun- 40 
gen der Neigung des Fahrzeugs basierend auf der Informa- 
tion, die von der Detektionsvorricbtung erhalten wird, be- 
rechnet, wodurch ermoglicht wild, die Beleuchtungsrich- 
tung des Schdnwerfers automatisch einzusteiiea 

Jedoch wird bei der oben erwahnten, automatischen Bin- 45 
stellvorrichtung, da der Scheinwerfer moglicherweise mit 
einer hohen Frequenz bewegt wird, ein Slellglied in dem 
Einstellmechanismus zum Bewegen des Scheinwerfers be- 
notigt, der einen schnellen Response und eine hohe Lebens- 
dauer aufweist. Daher ist die Einstellvorrichtung teuer und 50 
vcrbraucht eine groBe Menge elektrischer Leistung. 

Daher bcstcht ziim Vermeiden der oben erwahnten Nach- 
tcilc Bcdarf fiir cine Vorricbtung, die die Beleuchtungsrich- 
tung des Scheinwerfers nur dann korrigiert, wenn das Fahr- 
zeug stillslehi. Jedoch kann in einer solchen Vorricbtung, 55 
wenn das Fahrzeug auf einer StraBe mit einem Gradienten 
halt, die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers nicht kor- 
rigiert werden, bis das Fahrzeug wieder auf einer Strafie mit 
einem kleinen Gradienten halt, was zu einem weiteren Pro- 
blem fiihrt. Wenn das Fahrzeug zum Beispiel auf einer ab- 60 
schiissigen StraBe halt, wird die Beleuchtungsrichtung der 
Scheinwerfer, da die Fahrzeugpositionsdelektions vorricb- 
tung fesUitelll, daB der vordere Bereich des Fahrezeugs in 
seiner Position niedriger ist, in eine Position korrigiert, die 
bezogen auf die Referenzposition etwas nach oben zeigt. 65 
Wenn danach der Fahrer das Fahrzeug startel, wahrcnd die 
Beleuchtungsrichtung der Scheinwerfer nach oben korri- 
giert bleibt und das Fahrzeug die abschiissige StraBe entlang 
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fahrt und dann auf einer ebenen StraBe fahrt, wird die Be- 
leuchtungsrichtung der Scheinwerfer, auch wenn das Fahr- 
zeug auf der ebenen StraBe fahrt, immer noch in der nach 
oben korrigierten Position verbleiben, bis das Fahrzeug wie- 
der anhalt, was eine Erhohung des Blendens entgegenkom- 
mender Fahrzeuge verursachen und das Gesichtsfeld des 
Fahrers des besprochenen Fahrzeugs verschlechtem kann. 

Eine Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers der eingangs genannten 
Art ist aus der Druckschrift DE 43 11 669 Al bekannt. Bei 
der Einrichtung gcmaB der genannten Druckschrift dicneh 
zwei Sensoren in Verbindung mit einer Steuereinrichtung 
der Ermittlung der Neigung des Fahrzeugs in seiner Fahrt- 
richtung. Die Steuereinrichtung steuert einen Stellmotor, der 
mit dem Scheinwerfer verbunden ist, um dessen Beleuch- 
tungsrichtung der Neigung anzupassen. Dabei bildet die 
Steuereinrichtung einen Mittelwert aus den Sensorsignalen 
innerhalb eines vorgegebenen Zeitintervalls, nachdem die 
Geschwindigkeit des Fahrzeugs einen Mindestwert tiber- 
schritten hat Die Beleuchmngsrichtung des Scheinwerfers 
wird entsprechend diesem Mittelwert angepafiL Nachdem 
diese Ermittlung und diese Anpassung durchgefuhrt wur- 
den, wird keine weiterc Mittelwertbildung durchgefuhrt, so- 
lange die Fahrzeuggeschwindigkeit groBer als der genannte 
Mindestwert ist. Fallt die tatsachlichc Geschwindigkeit des 
Fahrzeugs unter den genannten Mindestwert und steigt da- 
nach fiber den genannte Mindestwert an, werden die Mit- 
telwertbildung und die Anpassung des Scheinwerfers emeut 
durchgefuhrt. Altemativ schlagt diese Druckschrift vor, daB 
die genannte Mittelwertbildung und die entsprechende An- 
passung der Beleuchtungsrichtung nach einer voigegebenen 
Zeitdauer emeut durchgefuhrt werden konnen, wobei die 
genannte Zeitdauer sehr viel l^ger als die Zeitdauer des 
Zeitintervalls zu Mittelung der Sensorsignale ist. 

Aus der Druckschrift DE 42 02 908 Al sind ein Verfah- 
ren zur Regelung der Leuchtweite von Kraftfahrzcugen und 
ein Leuchtweitcnregler bekannt. Dieses Verfahren verwen- 
det ebenfalls Sensoren zur Bestimmung der Fabrzcuglage 
und cine Steuereinrichtung und cine StcUcinrichtung zur 
Anpassung der Leuchtweite des Scheinwerfers, Im einzel- 
nen wird gemaB der genannten Methode ein Mittelwert aus 
den Sensorsignalen innerhalb eines vorgegebenen Zeitinter- 
valls bestimmt. Die Leuchtweite des Scheinwerfers wird da- 
nach gemaB diesem Mittelwert angepaBt. Nachdem das 
Fahrzeug losfahrt, ist dieses Zeitintervall zur Bestimmung 
des Mittelwerts relativ kurz. Die Zeitspanne fiir das nachste 
Intervall, das sich dem ersten anschlieBt, ist grofier als die 
Zeitspanne des erstgenannten Intervalls. Diese Erh5hung 
der Zeitdauer zur Bestimmung des Mittelwerts wird fortge- 
setzt, bis ein Maximalwert erreicht ist. Das beschriebene 
Verfahren wird uriterbrochen, wenn die Fahrzeuggeschwin- 
digkeit und die Fahrzeugbeschleunigung jeweils boher als 
cin vorgcgcbcncr Wert sind. In diesem Fahrzustand wird 
keine Bestinmiung der Fahrzeuglage und eine entspre- 
chende Anpassung des Scheinwerfers durchgefuhrt. Fallt 
danach die Beschleunigung unter den vorgegebenen Wert, 
beginnt das Verfahren emeut bei der erstgenannten Zeit- 
dauer zur Erraittiung des Mittelwertes. Diese Unterbre- 
chung wird nicht durchgefuhrt, wenn die Fahrzeugge- 
schwindigkeit geringer als ein vorgegebener Wert isL 

Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine Ein- 
richtung zur Einstellung der Beleuchtungsrichtung eines 
Fahrzeugscheinwerfers der eingangs genannten Art zu 
schaft*en, die in zuverlassiger und kostengQnstigqr Weise die 
Beleuchtungsrichtung eines Fahrzeugscheinwerfers der 
Neigung eines Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung anpaBt. 

Diese Aufgabe wird bei einer Einrichtung zur EinsteUung 
der Beleuchtungsrichtung eines Fahrzeugscheinwerfers der 
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eingangs genannten Art erfindungsgemaB durch die Merk- 
male des Anspruches 1 gelost 

Daher kann auf vorteilhafte Weise die Bdeuchtungsrich- 
tung des Scheinweifeis korrigiert warden, wenn festgestellt . 
wird, dafi das Fahrzeug steht oder wenn festgestellt wird, s 
daB das Fahrzeug von einer StraBe mit einem geringen Gra- 
dienten auf eine StraBe mit einem groBen Gradientai oder 
von einer StraBe mit einem groBen Gradienten auf eine 
StraBe mit einem geringen Gradienten gefahren ist. 

Bevorzugte Weiterbildungen der IMndung smd in den 10 
Unteranspruchcn dargclcgt. 

Nachfolgend wird die vorliegende Erfindong anhand voa 
Ausfiihrungsbeispielen in Verbindung mit den dazugehSii- 
gen Zeichnungen naher teschrieben. In diesen zeigen: 

Fig. 1 ein Blockdiagramm des Aufbaus einer Fahrzeug- 15 
scheinwerfer-Beleuchtungsrichtung-Steuerungsvorrich- 
tung. 

Fig. 2 dne schematiscbe Ansicht eines Fahrzeugs zum 
Eiklaren der Hohendetekdonsvoiricbtung, 

Fig. 3 zusanmien mit den Fig. 4 bis 6 eine schematiscbe, 20 
graphische Darslellung des Betrags der zeitlichen Andenm- 
gen des Ausgangssignals des Hohensensors, wenn das Fahr- 
zeug entlang einer StraBe mit einem groBen Gradienten 
fdhrt, wobei Fig. 3 insbesondere die Andcrungcn im Aus- 
gang des Hohensensors zcigt, wenn das Fahrzeug zucrst 25 
bexgauf fdhit und dann auf einer StraBe mit einem geringen 
Gradienten fahrt. 

Fig. 4 den Betrag der Andeningen im Ausgang des H6- 
hensensors, wenn das Fahrzeug zunachst auf einer StraBe 
mit einem geringen Gradienten fahrt und dann bergauf fahrt, ^ 

Fig. 5 den Betrag der Anderungen im Ausgang des Ho- 
hensensors, worn das Fahrzeug zunachst bergab und dann 
auf einer StraBe mit einem geringen Gradienten fahrt. 

Fig. 6 den Betrag der Anderungen im Ausgang des H5- 
haisensofs, wenn das Fahrzeug zunSchst auf einer StraBe 35 
mit einem geringen Gradienten fahrt und dann bergab fahrt, 

Fig. 7 ein FluBdiagramm fur den Korrekturvorgang der 
Beleuchtungsrichtung der Scheinwcrfer, 

Fig. 8 cine graphische Darstcllung, in der Andcrungcn 
der Ausgahgssignalwerte des Hohensensors, der Beleuch- 40 
tungswinkel der Scheinwerf^ und die Fahrzeuggeschwin- 
digkeit zusammen gezeigt sind, 

Fig. 9 ein Schaltkreisblockdiagranun eines ersten Aus- 
fuhrungsbeispiels einer Fahrzeugscheinwerfer-Beleuch- 
tungsrichtung-Steuerungsvorrichtung, 45 

Fig. 10 ein Schaltkreisblockdiagramnl eines zweiten Aus- 
fiShningsbeispiels einer Fahrzeugschdnwerfer-Beleuch- 
tungsrichtung-Steuemngsvonichtung. 

Fig. 1 zeigt den grundlegenden Aufbau eines Ausfilh- 
rungsbeispiels, in der eine Beleuchtungsrichtung-Steue- 50 
rungsvorrichtung 1 cine Fahrzeugpositionsdetektionsvor- 
richtung 2, eine Fahrzeug-Fahrzustand-Detektionsvorrich- 
tung 3, cine Stcucrungsvorrichtung 4, cine EinstcUvorrich- 
tung 5 (die aus einer Einslellsteuerungsvorrichtung 5a und 
einem Einstellmechanismus 5b besteht) und einen Schein- 55 
werfer6uinfaBt 

Die Fahrzeugposiiionsdetektionsvorrichtung (Fahrzeug- 
lageerfassungsvorrichtung) 2 wird verwendet, um die Posi- 
tion eines Fahrreugs bei seinem Stillstand und/oder beim 
Fahren (einschlieBlich der vertikalen Neigung des Fahr- 
zeugs beim Fahren) festzuslellen, Wenn zum Beispiel eine 
Fahrzeughehendetektionsvorrichtung 7 verwendet wird, die 
die Hohe des Fahrzeugskorpers feslstelll, wie in Fig. 2 ge- 
zeigt, gibt es dn Verfahren zum Mcssen des Abstandcs L 
zwischcn der Fahrzcughohendetektionsvorrichtung 7 und 
der StraBcnoberfiache G durch Venvendung von Wellcn, 
wie etwa von Ullraschallwellen. Laserslrahlen oder derglei- 
chen, und ein Verfahren, bei dem die Fahizeughohendetckti- 
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onsvorrichtung 7 den Betrag x der Ausdehnung und Kon- 
traktion einer Federung S feststellt, um den Betrag der An- 
derungen in der vertikalen Position der Achse des Fahrzeugs 
festzustellen. Diese beiden Verfahren sind beide insoweit 
vorteilhaft, als in dem Fahrzeug vorhandene Vorrichtung«i 
verwendet werden kdnnoi, um die Position des Fahrzeugs 
festzustellea 

Der Ausgang der Fahrzeugpbsitionsdetektionsvorrich- 
tung 2 wird zur Steuerungsvorrichtung 4 gesendet und als 
Basisinformation zur Korrekturberechnung der Beleuch- 
tungsrichtung des Schcinwcrfcrs 6 verwendet 

Die Fahiraeug-Fahrzustands-Detektionsvorrichtung 3 
wird verw^det, um den Fahrzustand des Fahrzeugs (ein- 
schlieBlich des stehenden oder stationaren Zustands des 
Fahrzeugs) festzustellen, wobei das Detektionssignal der 
Fahrzeug-Fahrzustands-Detektionsvorrichtung 3 zur Steue- 
rungsvorrichtung 4 iibertragen wird. Als Fahrzeug-Fahrzu- 
stands-Detektionsvonichtung 3 kann zum Bdspiel eine 
Fahrzeuggcschwindigkeildelektionsvorrichtung verwendet 
werden, die eine der in dem Fahrzeug vorhandenrai \forrich- 
tungen ist. Es kann auch jede weitere Art von Mormation 
verwendet werden, vorausgesetzt, daB sie verwendet werden 
kann, um den Fahrzustand des Fahrzeugs festzustellen. 

Wenn die Steueningsvonichtung 4 das Detektionssignal 
der Fahrzcug-Fahrzuslands-Dctcktionsvorrichtung 3 crhalt 
und aus diesem Signal feststellt, daB das Fahrzeug stiUsteht, 
sendet die Steuerungsvorxichtimg 4 entsprechend der von 
der Fahrzeugpositionsdetektionsvoirichtung 2 erhaltenen 
Information iiber die Fahrzeugposition ein Steuerungssignal 
zur Korrektur der Beleuchtungsrichtung des Scheinweifers 
6 an die Einstellvorrichtung 5. Wenn sich zum Beispiel im 
stationaren Zustand des Fahrzeugs (stehendes Fahrzeug) der 
vordere Bereich des Fahrzeugs niedriger (oder hoher) als 
dor hintere Bereich ist, wird die Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers € nach oben (oder nach unten) eingestelli, so 
daB die Beleuchtungsrichtung immer im wesentlichen in der 
horizontalcn Richtung gehalten werden kann. 

Jcdoch halt das Fahrzeug nicht immer auf einer StraBe mit 
vcrschwindcnd klcincm Gradienten, sondcm halt auch, wic 
oben beschrieben, nfianchmal auf einer schragen StraBe. In 
diesem Fall kann unter Venvendung des oben erwahnten 
Verfahrens zum Einstellen der Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers nur bdm Steben des Fahrzeugs die solcherart 
eingestelite Beleuchtungsrichtung nur beim nachsten Halt 
des Fahrzeugs korrigiert werden. 

Daher ist die Steuerungsvorrichtung 4 so aufgebaut, daB 
sie basierend auf der Informadon der Fahrzeugpositionsde- 
tektionsvorrichaihg 2 den Betrag der Anderungen im Gra- 
dienten der StraBe feststellen kann und daher, wenn sich der 
StraBengradient plotzlich andert, die Beleuchtungsrichtung 
des Scheinwerfers 6 andem kann. 

Die Fig. 3 bis 6 sind erklarende Ansichtcn eines Verfah- 
rens zum Feststellen des Betrags der Andcrungcn in dem 
StraBengradienien, wenn ein Hohensensor als Fahrzeugpo- 
sitionsdetektionsvorrichtung 2 verwendet wird. In diesen Fi- 
guren stellt die Abszissenachse die Zeit t dar, und die Ordi- 
natenachse gibt den Ausgangswert V des Hohensensors an. 
In diesen Zeichnungen ist also der Betrag der Anderungai 
des Ausgangswerts V als Funktion der Zeit gezeigL 
60 Insbesondere zeigt Fig. 3 schemadsch den BeU^g der An- 
derungen. des Ausgangswerts V, wenn sich das Fahrzeug 
enQang einer ansteigenden StraBe und anschlieBend entlang 
einer StraBe mit einem geringen Gradienten bewegl. In die- 
sem Fall fallt, wenn sich das Fahrzeug iiber die ansteigende 
65 StraBe bewegt, der Ausgangswert V plotzlich ab. 

Fig. 4 zeigt schemaiisch den Betrag der Anderungen des 
Ausgangswerts V, wenn sich das Fahizeug entlang einer 
StraBe mit einem geringen Gradienten tmd anschlieBend 
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entlang einer ansleigenden StraBe bewegt. In diesem Fall 
steigt, wenn das Fahrzeug beginnt, sich iiber die ansteigende 
StraBe zu bewegen, der Ausgangswert V piotzlich an. 

Fig. 5 zeigt schematisch den Betrag der Anderungen des 
Ausgangswerts V, wenn sich das Fahrzeug entlang einer ab- 5 
fallenden StraBe und anschlieBend entlang einer Strafie init 
einem geringen Gradienten bewegt. In diesem Fall steigt, 
wenn das Fahrzeug iiber die abfallende StraBe gefahren ist, 
der Ausgangswert V piotzlich an. 

Fig. 6 zeigt schematisch den Betrag der Anderungen des 10 
Ausgangswcrts V, wenn sich das Fahrzeug entlang dncr 
Strafie mit einem geiingen Gradienten und anschlieBend 
entlang einer abfallenden StraBe bewegt. In diesem FaU 
fallt, wenn das Fahrzeug beginnt, sich iiber die abfallende 
StraBe zu bewegen, der Ausgangswert V piotzlich ab. 15 

Diese Figuren zeigen deutlich, daB der Betrag der Ande- 
rungen in den Su*aBengradienten in dem Betrag der Ande- 
rungen des Aus gangs des Hohensensors wiedergegeben 
wird, wenn das Fahrzeug von einer StraBe mit einem gerin- 
gen Gradienten auf eine StraBe mit einem grofien Gradien- 20 
ten fahrt Oder wenn das Fahrzeug von einer StraBe mit ei- 
nem groBen Gradienten auf eine StraBe mit einem geringen 
Gradienten fahrt 

Wenn daher der Betrag der zeitlichen Anderungen des 
Dctcktionssignals der Fahrzcugppsitionsdetcktionsvorrich- 25 
tung 2 groBer oder gleich ein^ Ref erenzwert ist, kann fest- 
gestellt werden, dafi sich der Gradient der StraBe geandert 
hat, und die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 6 kann 
entsprechend dem Detektionssignal der Fahrzeugpositions- 
detektionsvorrichtung 2 geandert werden. Entsprechend die- 30 
ser Art der Korrektur kann die Beleuchtungsrichtung des 
Scheinw^ers 6 in der richtigen Richtung eingestelit wer- 
den, wenn sich das Fahrzeug von ein^ ansleigenden oder 
abfallenden StraBe auf eine Strafie mit g^ngem Gradienten 
oder umgekehrt bewegt. 35 

Bei dem vorliegenden Verfahren ist die Steuerungsvor- 
lichtung 4 so aufgebaut, daB sie den Betrag der Anderungen 
in den StraBengradienten entsprechend der von der Fahr- 
zcugpositionsdctcktionsvonichtung crzcugtcn Information 
feststellen kann, was den Aufbau der Beleuchtungsrichtung- 40 
Steuerungsvorrichtung vereinfachen kann. Jedoch ist die Er- 
findung nicht darauf beschrankt, sondem es kann auch eine 
Vorxichtung zum Feststellen der StraBengradienten oder ih- 
rer Anderungsbetrage getrennt von der Fahrzeugpositions- 
detektionsYorrichtung 2 vor^esehen sein, und die Steue- 45 
rungsvorrichtung 4 kann die AnderungsbeU'age in den Stra- 
Bengradienten entsprechend der Information feststeUen, die 
von der getrennt vorgesehoien Detektionsvorrichtung be- 
reitgestelltwird. 

Aufierdem kann vorzugsweise, urn zu verhindern, dafi die so 
Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 6 ungewollt korrir 
giert wird, wenn eine zeitweilige, plotzliche Anderung in 
der Position des Fahrzcugs auftiitt oder der Schcinwcrfcr 6 
auf Grurid von auBeren Stoningen falsch bedient wird, wenn 
das Fahrzeug zum Beispiel piotzlich losfahrl oder abbremst, 55 
ein Schwellwert fur die Zdt bei der Detektion des StraBen- 
gradienten eingerichtet sein, und nur wenn der Betrag der 
Anderungen in dem Detektionssignal der Fahrzeugpositi- 
onsdetfiktionsvorrichtung 2 einien vorgegebenen Referenz- 
wert ubersteigt und dieser tJberschreitungszustand fiir eine 60 
Zeil groBer oder gleich einem Schwellwert fUr die Zeitdauer 
andauert, wird die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers 
6 korrigiert. Oder es kann ein Schwellwert lur die Fahrls- 
trecke des Fahrzcugs eingestelit werden, und nur wenn der 
Betrag der Anderungen in dem Detektionssignal der Fahr* 65 
zeugpositionsdetcktionsvorrichtung 2 eincn vorgegebenen 
Referenzwert iibersteigt und dieser tJberschreitungszustand 
fiir eine Su-ecke groBer oder gleich dem Schwellwert fiir die 



Fahrtstrecke andauert, wird die Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers 6 konigiert. AuBerdem konnen diese 
Schwellwerte auf verschiedene andere Weisen eingestelit 
werden. Sie konnm zum Beispiel als konstante Werte.einge- 
stellt werden, oder sie k5nnen als variable Werte eingestelit 
werden. die sich zum Beispiel mit der Fahrzeuggeschwin- 
digkeit Sndem. 

Fig. 7 ist ein FluBdiagramm des von der Steuerungsvor- 
richtung 4 durchgefiihrten Steuerungsvorgangs. ZunMchst 
wird in einem Schritt SI entsprechend der Information von 
der Fahrzcug-Fahrzustand-Dctcktionsvorrichtang 3 iibcr- 
pruft, ob das Fahrzeug steht oder nicht Vfesm festgestellt 
wird, daB das Fahrzeug steht, geht der Ablauf zu Schritt S5, 
und wenn festgestellt wird, dafi das Fahrzeug fahrt, geht der 
Ablauf zu Schritt S2. 

Nach dem Feststellen der Position des Fahrzcugs durch 
die Fahrzeugpositionsdetektionsvorrichtung 2 in Schritt S2 
wird in Schritt S3 aus dem Betrag der zeitlichen Verande- 
ningen in dem Deidctionssignal HbeiprQft, ob der Betrag der 
Anderungen im Gradienten der StraBe groB ist oder nicht, 
Wenn festgestellt wird, daB der Betrag der Anderungen in 
dem SuraBengradienten groB ist, geht der Ablauf zu Schritt 
S4. Andcmfalls geht der Ablauf zu Schritt S6. 

In Schritt S4 wird iibeipriift, ob der Zustand, in dem der 
Betrag der Andcningcn des von der Fahizcugpositionsdc- 
tektionsvorrichnmg 2 erzeugten Detektionssignals groBer 
Oder gleich einem vorgegebenen Referenzwert ist, iiber eine 
vorgegebene Zeitdauer andauert oder nicht. Wenn festge- 
stellt wird, daB ein solcher Zustand andauert, geht der Ab- 
lauf nach Schritt S5. Andemfalls geht der Ablauf nach 
Schritt S6. Wenn hier ein Schwellwert fiir die Fahrtstredce 
anstelle eines Schwellwerts fiir die Zeitdauer verwaidet 
wird, wird in Schritt S4 iiberpriift, ob der Zustand, in dem 
der Betrag der Anderungen des von der Fahrzeugdetektions- 
vorrichtung 2 erzeugten Detektionssignals groBer oder 
gleich einem vorgegebenen Referenzwert ist, iiber eine vor- 
gegebene Fahrtstrecke andauert oder nicht 

In Schritt S5 iibenragt die Steuerungsvorrichtung 4 ent- 
sprechend der Information von der Fahrzcugpositionsdctck- 
tionsvorrichtung 2 ein Steuerungssignal an die Einstell- 
steuerungsvorrichtung 5a, das bewirkt, daB die Beleuch- 
tungsrichtung des Scheinwerfers 6 in einer bestimmten 
Richtung gehalten wird und die Beleuchtungsrichtung des 
Scheinwerfers 6 durch den Einstellmechanismus 5 korrigiert 
wird. Danach geht der Ablauf zuriick zum ersten Schritt SI. 
In Schritt 6 kann die Korrektur der Beleuchtungsrichtung 
des Scheinwerfers 6 nicht durchgefiihrt werden, sondem der 
Ablauf geht zuriick zum ersten Schritt SI. 

Die Korrektur der Beleuchtungsrichtimg des Scheinwer- 
fers 6 in Schritt S5 wird durch die Einstellvorrichtung basie- 
rend auf dem von der Steuerungsvorrichtung 4 erzeugten 
Steuerungssignal durchgefuhrt. Als Verfahren zum Durch- 
fahrcn cincr solchcn Korrektur stchcn die bcidcn folgcndcn 
Verfahren zur Verfugung: 

1) ein Verfahren zum Neigen des gesamten Schein- 
werfers; und 

2) ein Verfahren zum Bewegen einer Komponente 
(zum Beispel der T-,inse, eines Reflektors, einer Ab- 
schattung oder dergleichen) des opdschen Systems des 
Scheinwerfers. 

Das Verfahren 1) ist das einfachste Verfahren zum An- 
dem des Bdeuchtungsmusters des Scheinwerfers 6 inner- 
halb einer vertikalen Ebene, in der der gesamte Scheinwer- 
fer um cine Drehachse gedreht wird, um dadurch den Be- 
leuchtungswinkel des Scheinwerfers 6 beziiglich einer hori- 
zontalen Ebene einschlieBlich der optischen Achse des 
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Scheinwerfers zu andem. Zum Beispiel kann in dem Verfah- 
ren 1) ein Einstellmechanismus venvendet werden, bei dem 
die rechten und linken Seitenoberflachen des Scheinwerfers 
6 drehbar gelagert sind und die Drehachse des wScheinwer- 
fers 6 direkt von einer Antriebsquelle, wie etwa einem Mo- s 
tor Oder dergleichen, gedreht wird, oder dn an dem S cbein- 
weifer 6 befestigtes oder mit diesem elnsttiddg geformtes 
Element wild von der Einstellvorrichtung 5 gedreht Als 
Beispiel fiir einen solchen Scheinwerfer gibt es einen 
Scheinwerftf mit einem Mechanismus, der das Drehmo- 10 
mcnt des Motors ubcr cincn Dbcrtragungsmcchanismus un- 
ter Verwendung dnes Schneckengetiiebes als Drehmoment 
fiir den Scheinwerfer verwendet (siehe zum Beispiel die ja- 
panische PatentverofPentlichung Nr. Sho. 63-166672). 

In dem Verf ahren 2) wird ein Aufbau verwendet, bei dem 15 
der Reflektor des Scheinwerfers 6 von der Einstellvorrich- 
tung 5 innerhaib einer vertikalen Ebene einschlieBlich der 
optischen Achse des Scheinwerfers rotiert wird, um dadurch 
die Richtung des von dem Reflektor reflekd^en lichts zu 
Mndem. Zum Beispiel gibt es einen Aufbau, in dem ein Teil 20 
des Reflektors drehbar auf dem Scheinwerfer gelagert ist, 
und damit ein auf dem anderen Teil des Scheinwerfers mon- 
tiertes Schraiibenelcmcnt zum Einstellen des Neigungswin- 
kels der verbleibendcn Teile des Rcflektors von einem Mo- 
tor roticft wcrdcn kann, wird cin Obcrtragungsmcchanismus 25 
mit einem Schneckengetriebe verwendet (siehe zum Bei- 
spiel die japanische Patentverdffentlichung Nr. Sho. 59- 
195441). Oder es gibt einen Aufbau, bei dem die Linse von . 
dem Einstellmechanismus 5 geneigt wird, um dadurch die 
Richtung des Lichtkegels des Scheinwerfers zu andem, der 30 
durch diese Linse erzeugt wird (siehe zum Beispiel die japa- 
nische PatentverofFentlichung Nr. Hei. 7-37405). Hier karin, 
start die Gesamtheit von Reflektor und linse zu ndgen, nur 
ein Teil von diesra in seiner Position gesteuert werden, um 
dadurch den Hauptbereich des lichtkegels in eine ge- 3S 
wiinschte Richtung zu steuern. 

Wcnn eine Abschattung zwischen dem Reflektor und der 
Linse angeordnet ist, kann die Ab schattung von der Einstell- 
vorrichtung 5 bcwcgt wcrdcn, um dadurch die Licht-Schat- 
ten-Grenze in dem lichtverteilungsmuster des Scheinwer- 40 
fers 6 in der vertikalen Richtung zu andem (siehe zum Bei- 
spiel die japanische Patentveroffentlichung Nr. Hei. 7- 
29401). 

Weiterhin sind verschiedene weitere Ausfuhningsformen . 
entsprechend den Anordnungeh der optischen Komponen- 45 
ten des Scheinwerfers 6 moglich; zum Beispiel konnen der 
Reflektor und die Lichtquelle, die linse und der Reflektor 
Oder die Linse und die Abschattung zusammen von der Ein- 
stellvorrichtung 5 bewegt werden, um dadurch die Richtung 
des Lichtkegels des Scheinwerfers in der vertikalen Rich- SO 
tung zu andem. 

Zusatzlich kann in jedem der Vcrfahren 1) und 2) die Be- 
Icuchtungsrichtung des Scheinwerfers 6 stufcnwcisc oder 
kontinuierlich gesteuert werden. 

Fig. 8 ist eine graphische Darstellung, in der fur den Fall, 55 
daB ein Fahrzeug ausgehend von einer Strafie mit einem ge- 
ringen Gradienten entlang einer abfallenden StraBe fahit 
und dann wieder dne kurze Zeit entlang einer StraBe mit ei- 
nem geringen Gradienten fahrtund dann anhall, die jeweili- 
gen zeitlichen AndemngsbeU:age des Ausgangswerts V des 60 
Hohensensors, des Beleuchlungswinkels 6 des Scheinwer- 
f^s 6 und des Ausgangssignals vs des Fahrzeuggeschwin- 
digkeitssensors gezeigt sind. In der iiu oberen Bereich der 
Fig. 8 gezeigten Kurve, die den Anderungsbetrag des Aus- 
gangswerts V zeigt, stelli das Bczugszcichen Va einen Dc- 65 
tektionswert dar, der auf der abfallenden StraBe dctektiert 
wird, und das Bezugszeichen Vb stellt einen Detektions wert 
dar, der auf der Strafie mit geringem Gradienten detektiert 



wird, wahrend Tsh fiir eine Beurteilungszeit fur die Detek- 
tidn der Anderungen in den StraBengradienten steht In der 
in der Mitte der Fig. 8 gezeigten Kurve, die den Anderungs- 
betrag des Beleuditungswinkels 6 zeigt, stellt 6a den Be- 
leuchtungswinkel dar, wenn das Fahrzeug auf einer schra- 
gen Fahrbahn fahrt, wahrend 6b den Beleuchtungswinkel 
darstellt, wenn das Fahrzeug stillsleht In der im unteren Be- . 
reich der Fig. 8 gezeigten Kurve, die die Anderungen im 
Ausgangssignal vs angibt, steht die Periode Tm^ wahrend 
der ein Impulszug andauert, fur eine Periode, wahrend der 
das Fahrzeug fahrt, wohingcgcn die Periode To, wahrend 
der kein Impulszug voriianden ist, fiir eine Peiiode steht, 
wahrend der das Fahrzeug stillsteht 

In diesem Beispiel ist, wenn das Fahrzeug von einer 
StraBe mit einem geringen Gradienten auf eine abfallende 
StraBe fahrt, der Betrag der Anderungen im Ausgangswert. 
V des Hohensensors groBer oder gleich dem Referenzwert, 
und der derart hohe Anderungsbetrag dauert fur eine Zeit 
ISnger oder gleich einer Beurtdlungszeit l^h an. Daher wird 
der Beleuchtungswinkel des Scheinwerfers 6 nach dem Ver- 
streichen einer Zeit Tsh von null auf 6a korrigiert Wenn das 
Fahrzeug nach dem Fahren auf der abfallenden StraBe auf 
eine Strafie mit geringem Gradienten fahrt, ist der Ande- 
rungsbetrag des Ausgangswerts V des Hohensensors groBcr 
odor gleich cincm Referenzwert, und der derart hohc Andc- 
rungsbeu-ag dauert fiir eine Zeit langer oder gleich einer Be- 
urteilungszeit Ibh an. Daher wird der Beleuchtungswinkel 
des Scheinwerfers 6 nach dem Yerstreichen einer Zeit Tsh 
von 6a auf null korrigiert. Wenn das Fahrzeug danach fur 
eine Zeitperiode To anhalt, wird der Beleuchtungswinkel 
des Scheinwerfers 6 entsprechend der dann aktuellen Posi- 
tion des Fahrzeugs korrigiert Wenn zum Beispiel der Lade- 
zusland des Fahrzeugs durch Ausladen der Last ver^ndert 
wird, wird der Beleuchtungswinkel des Scheinwerfer^ 6 auf 
dnen Winkel 6b korrigiert. 

We oben beschrieben, kann ein Schwellwert fur den 
Fahrtweg (der mit Ls bezeichnet wird) fiir die Beurteilungs- 
zeit eingesetzt werden, und der Beleuchtungswinkel 6 kann 
korrigiert wcrdcn, wcnn das Fahrzeug kontmuicrlich iibcr 
eine Strecke groBer oder gleich dem Schwellwert Ls fahrt, 
wobei der detektierie Wert des Hohensensors grofier als der 
Referenzwert ist, oder der Schwellwert kann entsprechend 
der Fahrzeuggeschwindigkeit vs entsprechend der Glei- 
chung Tsh = Ls/vs ( Q) geandert werden. 

In der oben stehenden Beschreibung ist die Zahl der H6- 
hensensoren. die in dem Fahrzeug angeordnet sind, fur die 
Einfachheit der Beschreibung auf eins gesetzL Dies ist je- 
doch keineEinsdur^kung, und es sind auch andere AusfQh- 
rungsformen mOglich. Zum Beispiel ki^nnen einige Senso- 
ren aus einer Mdirzahl von Sensoren, die in den vorderen 
und hinteren und/oder rechten und linken Bereichen des 
Fahrzeugs angeordnet sind, ausgewahlt werden, und die De- 
tcktionssignalc der ausgcwahltcn Sensoren konnen verwen- 
det werden. Insbesondere konnen von in den vorderen und 
hinteren Bereichen des Fahrzeugs und in den rechten und 
linken Bereichen des Fahrzeugs angeordneten Sensoren die 
Sensoren in den rechten und linken Bereichen ausgewahlt 
werden, und der Mittelwert der ausgewahlten Sensoren kann 
verwendet werden. Oder es kann von vier Sensoren, die.in 
den vorderen, hinteren, linken, beziehungsweise rechten Be- 
reichen des Fahrzeugs angeordnet sind, ein Paar von diago- 
nal in einem Viereck mit den vier Sensoren an den vier £k- 
ken angeordneten Sensoren ausgewahlt werden (zum Bei- 
spiel ein Paar aus einem linken, vorderen Sensor und einem 
rechten, hinteren Sensor oder ein Paar aus einem rechten, 
vorderen Sensor und einem linken, hinteren Sensor), und 
nur die detektierten Signale des derart ausgewahlten Sensor- 
paars werden verwendet. Oder es konnen nur die detektier- 
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ten Signale von zwei Sensoren verwendet werden, die sich 
in dem vorderen beziehungsweise hinteren Bereich des 
Fahrzeugs aber auf derselben geraden, sich in der longitudi- 
nalen Richtung des Fahrzeugs erstreckenden Linie befinden 
(zum Beispiel Sensoren, die in dem vorderen und hinteren 5 
Bereich des Fahrzeugs auf der rechien oder linken Seite des 
Fahrzeugs angeordnet sind). 

In den Fig, 9 und 10 sind ein erstes und ein zweites Aus- 
fiihrungsbeispiel einer Fahrzeugscheinweifer-Beleuch- 
tungsrichtung-Steuerungsyorrichtung. 10 

Insbcsondcrc zcigt Fig, 9 cin Blockdiagranun cincrFahr- 
zeugscheinwerfer-Beleuchtungsrichtung-Steuerungsvor- 
richtung nach einem ersten Ausfuhningsbeispiel. In diesem 
Ausluhrungsbeispiel besteht das Fahizeugpositionsdet^kti- 
onsvoirichtung (Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung) 2 aus 15 
vier^Hohensensoren 9, die in der Nahe der vorderen und hin- 
teren linken und rechten Rader des Fahrzeugs angeordnet 
sind. 

Die Steuervorrichtung 4 umfaBt einen Mikrocomputer 10, 
in den die Detektionsspannungen der vier Hohensensoren 9 20 
und die Ausgangssignale eines Fahrzeuggeschwindigkeits- 
sensors 11, der der zuvor beschriebenen Fahrzeug-Fahrzu- 
stand-Detektionsvorrichtung 3 entspricht, eingegeben wer- 
den. Wenn ein EIN-Schaltcr 12 fur den Scheinwerfer 6 beta- 
tigt wird, wird cino Vcrsorgungsspannung von cincm Kon- 25 
stantspannungsversoigungsschaltkreis 13 und ein Resetsi- 
gnal von einem Resetschaltkreis 14 an den Mikrocomputer 
10 angelegt Aufierdein sind ein nicht fliichtiger Speicher 15 
(wie etwa ein elektrisch loschbares EEPROM oder derglei-^ 
chen) zum Speichem von Steuerungsprogrammen und Da- 30 
tenwerten und ein Oszillator 16 zum Erzeugen eines Taktsi- 
gnals zusatzlich mil dein Mikrocomputer 10 verbunden. 

In den Mikrocomputer 10 wird tiber einen Schalter 17 ein 
Auswahlsignal eingegeben, das verwendet wird, um anzu^ 
weisen, ob die oben beschriebene Steuerung der Beleucb- 35 
tungsrichtung des Scfaeinwerfers durchgefuhrt werden soU 
oder nicht Der Grund fiir die Engabe des Auswahlsignals 
ist folgcndcr: wenn ein Schcinwerfer an einem Fahrzeug 
mondcrt wird und die Bclcuchtungsrichnmg des Schcinwcr- 
fers erstmalig eingestellt wird oder wenn eine Lispektion 40 
des Scheinwerfers durchgefiihrt wird, sind, wenn die oben 
beschriebene Korrektiirsteuerung der Beleuchtungsrichtung 
des Schdnwerfers durchgefuhrt wird, dieser Einstellvor- 
gang und die Inspektion schwierig durcbzufiihren. In die- 
sem Fall kann durch Betatigung des Schalters 17 die Be- 45 
leuchtungsrichlung des Scheinweifer in einen nicht gesteu- 
erlen Zustand versetzt werden, in dem keine Korrektursteue- 
rung durchgefuhrt wird (zum Beispiel in einen Zustand, in 
dem der Beleuchtungswinkel des Scheinwerfers in einem 
vorgegebenen "Winkel fest ist). Wenn dann die wahrend der 50 
Erstdnstellungszeit detektierten Daten des H5hensensors 9 
in dem oben erwahnlcn Speicher gcspeichert werden, kann 
die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers wahrend und 
nach der Ersteinslellungszeit mit der Fahrzeugposition der 
Ersleinstellung als Referenz gesteuert werden. 55 

Ein Widerstandnetzwerk 18, das der oben erwahnten Ein- 
steUsteuerungsvorricfatung 5a entspricht, wird verwendet, 
um das Ausgangssignai des Mikrocomputers 10 in ein Ana- 
logsignal umzuwandeln, und dieses an die Stellglieder 19 
und 19', die hinler diesem angeordnet sind, auszugeben. In 60 
diesem Fall wird ein Stellglied des Stromeingangslyps ver- 
wendet und der Schcinwerfer oder dessen Komponenten 
konnen von diesen Slellgliedem 19 und 19' eingestellt wer- 
den, um die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers zu 
korrigieren. Ilier wird ein Stellglied 19 verwendet, um die 65 
Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers auf der rechten 
Seiten des vorderen Bereichs des Fahrzeugs zu korrigieren, 
wahrend das andere Stellglied 19' verwendet wird, um die 



Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers auf der linken Sei- 
ten des vorderen Bereichs des Fahrzeugs zu korrigieren. 

Fig, 10 zeigt eine Fahrzeugscheinwerfer-Beleuchtungs- 
richtung-Steueningsvonichtung SAnach dem zweiien Aus- 
fiihrungsbeispiel, bei der ein Potentiometer und ein Gleich- 
sttommotor als Stellglieder verwendet werdea Da der 
grOBte Teil des zweiten Ausfilhrungsbeispiels dem ersten 
Ausfuhrungsbeispiel ahnlich ist, werden dieselben Bezugs- 
zeichen fur die dem ersten Ausfiilirungsbeispiel entspre- 
chenden Bereiche verwendet, und ihre Beschreibung wird 
nicht wicdcrhoit 

In dem zweiten Ausfuhrungsbeispiel gibt es zwei Motor- 
antriebsschaitkreise 20 und 20\ die der oben beschriebenen 
Einstellsteuerungsvorrichtung 5a entsprechen und zur 
Steuerung der Drehbewegungen von zwei Motoren 21 be- 
ziehungsweise 21* entsprechend einem von dem Mikrocom- 
puter 10 ausgegebenen Steuerungssignai verwendet werden. 

In diesem Fall besteht der Einstellmechanismus 5 aus den 
Motoren 21 (21*) und aus Potentiometm 22 (22*). Wenn 
zum Beispiel ein Reflektor, der in dem Schcinwerfer ange- 
ordnet ist, in einer vertikalen Ebene einschlieBlich der opti- 
schen Achse geneigt wird, um dadurch die Beleuchtungs- 
richtung des Scheinwerfers zu andem, wird der Reflektor 
von den bdden Motoren 21 und 21 geneigt, und dann wird 
der Ncig\ingswinkcl des Rcflcktors von den Potcntiomctcm 
22 und 22' (mit einer A/D-Umwandlimg und ahniichem) 
festgestellt und in dea Mikrocomputw 10 eingegeben; Der 
Mikrocomputer 10 gibt also das Steuerungssignai so lange 
in die Motorantriebsschaltkreise 20 und 20* ein, bis der Nei- 
gungswinkel des Refiektors, der von den Potendometem 22 
und 22 festgestellt wird, einem 2^elwinkel entspricht. 

Weiterhin kann entsprechend einer wdt^en Ausfiih- 
rungsform der Scheinwerfer oder seine Komponenten durch 
Verwendung eines Schrittmolors eingestellt oder gesteuert 
werden, um dadurch die Beleuchtungsrichtung des Schein- 
werfers zu korrigieren. Mit anderen Worten kann der kon- 
krete Aufbau der Einstellvorrichtung 5 entsprechend dem 
Aufbau des Scheinwerfers stark unterschiedlich sein. 

Wic aus der vorstchendcn Bcschrdbung klar vcrstandlich 
wird, ist es entsprechend der genannten Ausfiihrungsbei- 
spiele, da die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerferis nur 
dann korrigiert wird, wenn festgestellt wird, dafi das Fahr- 
zeug stillsteht, oder wenn festgestellt wird, daO das Fahr- 
2eug vori einer Strafie mit einem geringen Gradienten auf 
eine StraBe mit einem groBen Gradienten oder von einer 
StraBe mit einem groBen (iradienten auf einen wStraBe mit ei- 
nem geringen Griadienten fahrt, nicht notwendig, daB die 
Einstellvorrichtung eine hohe Antwortgeschwindigkeit und 
dne groBe Lebensdauer besitzt, so dafi die Kosten filr die 
Fahrzeugscheinwerfer-Beleuchtungsrichtung-Steuerungs- 
vorrichtung und ihr Leistungsverbrauch im Rahmen gehal- 
ten werden konnen. Auch wenn das Fahrzeug auf einer 
StraBe mit cincm Gradienten anhalt, kann der Andcrungsbc- 
trag in dem Gradienten der StraBe festgestellt werden, und 
somit kann, ohne auf das nachsle Anhalten des Fahrzeugs zu 
warten, die Beleuchtungsrichtung des Scheinwerfers korri- 
giert werden. 

Entsprechend der Ausfiihrungsbeispiele ist es, da die 
Steuerungsvorrichtung den Betrag der StraBengradienten 
entsprechend dem Beurag der zeillichen Anderungen der 
Ausgangssignalwerte der Fahrzeugpositionsdetektionsvor- 
richtung feststellt, nicht notwendig, eine spezielle Vorrich- 
tung zum Festsiellen von StraBengradienten vorzusehen. 

Weiteitin wird entsprechend der Ausfiihrungsbeispiele, 
wenn ein ^stand, in dem der Ausgangssignalwert der Fahr- 
zcugpositionsdctcktionsvorrichtung groBer oder gleich ei- 
nem vorgegebenen Referenzwert ist und uber dne vorgege- 
bene Zeit oder eine vorgegebene Fahrtstrecke andauert, fest- 
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gestellt, daB das Fahrzeug von einer StraBe mit einem gerin- 
gen Gradienten auf eine StraBe mit einem groBen Gradien- 
ten Oder von einer StraBe mit einem groBen Gradients auf 
eine Strafie mit einem geringen Gradienten gefahren ist 
Dies beseitigt die Moglichkeit, daB" die Beleuchtungsricb- 5 
tung des Scheinwerfers aus Versehen korrigiert wird, wenn 
das Fahrzeug plfitzlich losMirt oder anhalt, wodurch es 
moglich wird, eine falschliche Korrektur der Beleuchtiings- 
lichtung des Scheinwerfers zu verfaindeni. 

10 

FatcntansprOchc 

1. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers in Abhangigkeit der 
Neigung eines Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung mit: 15 " 
einer Fahrzeuglagecifassungsvomchtung zur Hrzeu- 
gung eines Ausgangssignais entsprechend der Neigung 

des Fahrzeugs in seiner Fahrtrichtung* 

einer Steuervorrichtung zur Ermittlung eines Steuersi- 

gnals zur Korrektur der Beleuchtungsrichtung entspre- 20 

chend dem Ausgangssignal der Fahrzeuglageerfas- 

sungvorrichtung und des Fahizustandes des Fatirzeugs, 

und 

einer HnsteUvoirichtung zur Einstellung des Scbein- 
wcifcrs entsprechend dcm Stcucrsignal, dadurch ge- 25 
kennzdchnet, daB die Steuervorrichtung (4) eine 
Fahrbahngradientenermittlungseinrichtung zur Ermitt- 
lung des Fahrbahngradienten aus dem Ausgangssignal 
(V) der Fahrzeuglageerfassungsvorrichtung (2) auf- 
weist, wobei die Steuervonichtung (4) zur Dbermitt- 30 
lung des Steuersignals an die EinsteUvorrichtung (5) 
vorgeseben ist» wenn die Anderung des Fahrbahngra- 
dienten fOr eine voigegebene Zeit oder Fahrtstrecke 
groBer als eln vorgegebener Referenzwert ist 

2. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchiungsrich- 35 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine Fahrzustandermitt- 
lungseinrichtung (3) zur Ermittlung eines Fahrzustan- 
dcs des Fahrzcugcs cinschlicfilich cincs stationarcn Zu- 
stands und zur Ubertragung eines Zustandssigiials an 40 
die Steuervorrichtung (4) in Abhingigkeit einer Bewe- 
gung oder eines StiUstands des Fahrzeugs vorgeseben 
ist, wobei die Steuervorrichtung (4) zur "Obermittlung 
des Steuersignals an die Einstellvprrichtung (5) vorge- 
seben ist, wenn das Zustandssignal fur einen StiUstand 45 
des Fahrzeugs iibertragen ist. 

3. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach Anspruch 1 
Oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Fahrbahngra- 
dientenermittlungseinrichtung zur Ermittlung des 50 
Fahrbahngradienten aus der zcitlichen Anderung des 
Ausgangssignais (V) der Fahrzeuglageerfassungsvor- . 
richtung (2) Vorgcschcn ist. 

4. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach einem der An- 55 
spriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB der Refe- 
renzwert in Abhangigkeit einer Fahrzeiiggeschwindig- 
keit veranderbar ist 

5. Einrichtung zur Einstellung der Beleuchtungsrich- 
tung eines Fahrzeugscheinwerfers nach einem der An- 60 
sprilche 1 bis 4, gekennzeichnet durch einen Schalter 
(17) zur Deaktivierung der Einrichtung zur Einstellung 
der Beleuchtungsrichtung des Fahrzeugscheinwerfers. 
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